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の情報源 C 1 個または一対のカメラ)から得ており，視線を動かしながら逐次的に処理を行ってきた。本研究は，並





ントへのタスクの割り当てが行われ，環境に応じた視覚タスクが遂行されるo 移動ロボット上に 4 組の視覚エージェ
ントを搭載したシステムを試作し本方式の有効性を検証した。
次に，構造化されていない環境で俳個する行動型ロボットが，その環境を表現する方法として，行動履歴の統計的
性質を利用するアイデアを提案した。まず，複数の視覚エージェントが，多くの移動障害物が存在する環境下での行
動履歴を用いる方式を対象にシミュレーションを行い，環境の広さと障害物遭遇の頻度に基づいて環境を記述する可
能性を示した。さらに，環境を観測し，特徴に接近動作をしながらランダムウオークする行動型ロボットが，環境内
の領域の性質を記述する属性を獲得することができることを，シミュレーション実験により示した。
以上のように，本研究はロボット工学に新しい知見をもたらしたものであり，工学博士の学位論文として価値ある
ものと認める。
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